



KESIMPULAN DAN SARAN 
 
5.1  Kesimpulan  
Berdasarkan pembahasan pada bab sebelumnya, maka dapat disimpulkan 
bahwa : 
1. Sensor infrared yang berfungsi sebagai sensor yang mendeteksi adanya objek 
didepan robot yang siap diangkut menuju storage place dan sensor warna 
berfungsi untuk mendeteksi warna pada objek dan juga sebagai line followers. 
Motor large digunakan untuk kontrol jalannya robot dan motor medium 
digunakan untuk kontrol hand pallete. Semua sensor maupun motor berhasil 
100% dalam menjalankan fungsinya. 
2. Rata-rata waktu yang dibutuhkan untuk 4 kali percobaan pada 8 objek  pallete 
berwarna berbeda memerlukan waktu 9 menit 43 detik. 
3. Robot dapat mendeteksi warna merah, hitam, biru, dan putih untuk menyusun 
objek pada storage place yang telah disediakan. Dan untuk warna lainnya robot 
tidak melakukan eksekusi apapun terhadap objek. 
5.2  Saran 
Adapun saran yang dapat diberikan agar robot ini dapat dikembangkan lagi 
adalah sebagai berikut: 
1. Alat ini menggunakan hand pallete untuk mengangkat objek dengan batas 
ketinggian minimal dan diharapkan dapat dikembangkan lagi untuk dapat 
dimodifikasi mekanik robot agar dapat mencapai ketinggian maksimal 
untuk menyusun benda pada storage place dengan tingkat yang lebih 
banyak. 
2. Alat ini juga dapat ditambahkan sensor lainnya seperti sensor sentuh, sensor 
ultrasonic, dan sensor gyro serta bentuk mekanik dapat dimodifikasi lebih 
sederhana seperti forklift dan driving base. 
